










Abstract Driving principle of a traveling wave type ultrasonic 
皿otorsare different from those of the electoromagnetic motors. 
It has good characteristics of a simple structure ，large-torque at 
low speed and short start-stop times. As actuators for prosthetic 
ar皿， we propose to use it .But， itis not easy to control them， be-
cause they are generated heat by frictional motion between a st-
ator and rotor . Then resonance frequency are changed to lower 
region with respect to rise of the te盟perature. For tracking re-
sonance frequency change， we propose to use a phenomenon th-
at phase difference between electric voltage and current wave is 
the sa血 ein resonance conditi'on. 
1. はじめに 答、保持カが強い、静粛、磁気に強いことなどが挙
げられる。この特徴を生かし、現在ではキャノンの
超音波モータは、 1973年にアメリカの IBM社の 一眼レフカメラEOSの自動焦点合わせ機構に使わ































































































































































































































































12 愛知工業大学研究報告、第 32号B、平成9年、 Vo1.32-B、Mar.1997 
図10、11から分かるように、モータを駆動す 数に対する電圧一電流問位相差と回転速度の関係、
る時に起こる発熱によって、モータの温度が上昇し、 を示す。 2相正弦波位相差は、 90。である。横軸に
共振周波数が変化する。また、モータは周波数依存 駆動周波数、主軸に電圧 電流問位相差データそし
性が非常に高いので(図8)、オープンノレープのま て第二軸にその時の回転速度が示しである。図から、





一般的に共振周波数では、電圧と電流の位相差が 図13では、 2和正弦波位相差が 90。の場合につ
。。になる現象を利用し安定制御をする。 いての測定データを示した。図 14は、電圧・電流
図12は、モータに印加する電圧とモータに流れ 間位相差を 900 、700 、500 、30。、 00 、-300 、
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図15 フローチャート 図 16 回転速度変化の比較
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る正弦波電圧の位相差が、 -90' か+90。の状態で行
うものが大多数を占めるが、 -900~+900 迄変化
